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The objective of this thesis is to present a tracking control of wheel mobile 
robot based on kinematic mathematical model. At two wheel mobile robot, the 
purpose of a tracking control is to improve the performance of robot tracking at 
various time varying paths. Producing backstepping controller algorithm for wheel 
mobile robot (WMR) is used to minimize the tracking error. In this thesis, robust 
control technique that based on backstepping theory is presented for control at the 
wheel mobile robot system. The performance of the wheel mobile robot at various 
time varying path and the effect of variation d ,  the distance between centre point to 
driving wheels axis, have been analyzed by using SIMULINK, MATLAB software. 
It is found the error of driving, lateral and orientation direction can be minimized and 



























Tujuan tesis ini adalah untuk mengenengahkan kawalan pengesanan roda 
asas robot mudah alih pada model matematik kinematik. Dengan menggunakan robot 
bergerak beroda dua, fungsi utama kawalan pengesanan adalah untuk memperbaiki 
prestasi robot untuk mengesan jalan yang berbeza-beza yang berkadar terus dengan 
masa. Penghasilan dan penggunaan algoritma pengawal undur belakang pada robot 
bergerak roda adalah untuk meminimakan kesilapan pada pengesanan jalan. Di 
dalam tesis ini, teknik kawalan mantap yang berdasarkan teori undur belakang 
dikemukakan untuk mengawal sistem bagi robot bergerak roda. Prestasi robot 
bergerak roda mengesan jalan yang berbeza-beza yang berkadar terus dengan masa 
serta kesan daripada perubahan jarak diantara titik tengah robot bergerak roda 
kepada roda pemandu, d  telah di analisis dengan menggunakan perisian 
SIMULINK, MATLAB. Hasil daripada itu, didapati kesilapan pemanduan, arah sisi 
dan orientasi pada robot bergerak roda boleh dikurangkan dan prestasi yang 
memuaskan telah dicapai. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
